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Agenda

1)Conexao de motores com L293
2)Controle dos motores por App
3)Sensores reflexivos

4)Servo motor

5)Seguidor de linha — parte tedrica



Conexao de motores com L293

Caédigo

Conceitos
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H controleL293switch controleL293switch.
. - ino

: — 1|/ /Controle de motor usando o L293B
1 _1293Arduino.

2

3 int ControleEsquerdo = 3; //Pino 9 do L293D
4 int ControleDireito = 5; //Pino 1 do L293D
51int EsquerdoA = 6; //Pino 10 do L293D

6 int EsquerdoB = 7; //Pino 15 do L293D

7 int DireitoA = 8; //Pino 7 do L293D

8 int DireitoB = 2; //Pino 2 do L293D

9 int EnergiaEsquerdo = 100;

10 int EnergiaDireito = 100;
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Controle dos motores por App

Conceitos
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Sensores reflexivos

Caédigo

sensorReflexivo

testeSensorReflexiv

Conceitos

Sansores de obstaculo
LLl LR Ty

ajusteSensorReflexi
VO

Frol Serda

1|//Documente em qu.

3 2 #define meusensor sorta A®
3 #define meuSensor sorta Al
il 4
- R rl - 5void setup() {
5- E n 5 D r E I;'ll E E.Kl"urﬂ 5 " 1|//Documente em qual 6 pinMode(A, INPI 3s)
2 #define meusensor A 7 pinMode(A1, INPI 2s)
df 3 8 Serial.begin(96 s as leituras
p 4 void setup() { 1; }

5 pinMode(A2, INPUT
6 Serial.begin(2o668
73

8
9 void loop() {

testeSensorReflexiv

11 void loop() {

mos as leituras //as portas esc
//vamos testar .

H 13
0.1no 14 //primeiro a le

15 Serial.print('L

sgicas ou digitais

ajusteSensorReflexi
Vo.ino

10 //a porta escolhiua, as, puus 1caiizar siiuras anacwyieas ou digitais 1? :”:‘3{4"'?“:‘(-'.‘{‘
: L erial.print("L
11 /[vamos testar uma leitura dlglt‘_ﬂ‘ 18 serial.println(digitalRead(A1));
12 Serial.print(’Leitura digital D H 19 delay(200);
13 Serial.println(digitalRead(A2)); 20 //agora, vamos testar uma leitura an: ca
14 delay(508); 21 serial.print("Leitura analogica A® :
15 //agora, vamos testar uma leitura a gica 22 serial.println(analogRead(A0));
16 Serial.print('Leitura analegica : "); 23 serial.print(“Leitura analogica A1l :
17 serial.println(analogRead(A2)); 24  serial.println(analogRead(A1));
18} 25 delay(700);

26 Serial.println(’-—- - nova leitura --");



Servo motor

Caédigo

'
Conceltos

servoMotor servoMotorVaiEVo anguloFixo anguloFixoDigitado

Frol Sardia

4 servoMotor.pdf
1jrinclude <serve e

M < e rvoMotor.ino Jill ST VOMotorVaiEvolt IS nquloFixo.ino anguloFixoDigitado.

7 servol.attach q H =
8 Serial.begin( d.1nog 2‘1 1nNo

lg) e <servo.h=// biblioteca de controle do servo motor

11 void loop() { 2;:gg;:t;‘ig‘ngf‘;zﬁ‘;gﬁm ervol;  //cria un ‘objeto’ servo motor

12 //mostra o angulo no monitor serial print("Angulo atual: "); ulos=:90; ffvarivek para:ajuste;do:angulo ol.attacn(s); //servo Ligado na porta igital 9, que e pun

13 Serial.print("Angulo atual: "); println(angulo); SO al.begin(5600); //conuntcagao serial

14  serial.println(angulo); write(angulo); 1.attach(s); //servogmndo na porta digital 9, que é pun

15 //coloca o servo no angulo (entgg 0 e 179 graus) 0); Libegin(s666); //conigdbcao serial oop() (

16 servol.write(angulo); 1.write(angulo); 3 ":2‘;“22?125‘329;1;25-’5754;?5";22 sertal

17 delay(50); e an 3 Fvol.write(angulo); //escreve no servo o angulo ido

a8 angloes L/ jaunents o angiled 2’0’ angulo no menttor sertal 0 ¢ e e 3t cton « it et

19 if (angulo == 180 print("Angulo atual: "); tra o angulo no monitor serial Jvat Ter o angulo e depots gravar um 0" na vartsvel
20 angulo = ©; // se passou de 179 volta a 0 printin(angulo); Lprint("Angulo atual: "); £

21 } write(angulo); Lprintln(angulo); e (seonr

22} o)

27 7}



Seguidor de linha — parte teodrica

Cadigo

Conceitos 23lagosto/2024
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